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Priifungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 

(§4) System fiir die Vorhersage des Verhaltens eines Kraftfahrzeugs und fur die hierauf basierende Steuerung 
des Fahrzeugverhaltens 

(g) Ein System fiir die Erfassung der dem Verhalten eines 
Kraftfahrzeugs (1) zugeordneten physikalischen GroBen um- 
faBt Beschleunigungssensoren (85), die auf den Achsen 
eines im Fahrzeug ruhenden Koordinaten systems ange- 
bracht sind, eine Einheit (86) fur die Aufstellung von 
Transformationsgleichungen, um die linearen Beschleuni- 
gungswerte und die Winkelbeschleunigungswerte an einem 
beiiebigen Punkt des Fahrzeugs bezuglich eines beliebigen 
Koordinatensystems zu bestimmen, eine Einheit (86) fiir die 
Berechnung der Losung der Transformationsgleichungen, 
mit der die erwahnten Beschieunigungswerte bezuglich des 
beliebigen Koordinatensystems erhalten werden, eine Ein- 
heit (86) fur die Aufstellung von Bewegungsgleichungen, die 
, den Bewegungen in einer Mehrzahl von Freiheitsgraden 
entsprechen, und eine Einheit (86) fur die Berechnung der 
Losungen der Bewegungsgleichungen mittels der erwahnten 
Beschieunigungswerte bezuglich des beliebigen Koordina- 
tensystems, um so die dem Fahrzeugverhalten zugeordneten 
physikalischen Grd&en zu erhalten. 
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AN: PAT 1992-251285 

TI: Sensor system for dynamic control of vehicle has pair of 

sensors straddling each axis and with central processor 
PN: DE4201146-A 
PD: 23.07.1992 

AB: Pairs of sensors are mounted each side of each of the three 

axes through the centre of gravity of the vehicle. The sensor 
outputs are collected by a central processing unit and the 
rotational and linear movements about and along each axis are 
computed. This enables the vehicle dynamics to be controllled, 
e.g. steering, active suspensions etc. The sensor pairs are 
directed in opposite ways and thus together provide the 
required information for each axis. The system can compute the 
dynamic condition for any selected point of the vehicle to 
enable, e.g. the separate suspension elements to be controlled. 
; Predicting behaviour of motor vehicle. Centrallised control; 
min. of sensors; active dynamic control. 
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